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論 文 内 容 の 要 旨 
 セグメンテーションは画像認識における前処理として非常に重要なものである。その成否は以後の認識結果に大
きく影響する。従来、閾値は一旦決められると固定的に用いられたため、照明条件などの変動に対する適応性がな
かった。本研究では、閾値を撮影条件に応じて適応的に決めることにより、ロバストなセグメンテーションを実現
した。さらに、類似度として従来の絶対値でなく相対値を用いて柔軟性を高める手法を提案し、それらの有効性を
実画像を用いた計算機シミュレーションにより実証した。 
 第１章では、セグメンテーションに関する画像処理の現状と本研究の位置づけについてまとめた。 
 第２章では、本研究の背景をまとめると共に、主な対象とする交通標識および空き缶の色と形状の特徴について
述べた。また、一様な領域のセグメンテーション手法と色空間に関する様々な研究を概観した。 
 第３章では、従来の連結性を単方向から双方向に拡張して、K-最近傍連結を提案した。従来手法と比較を行い、
高速化手法を提案した。連結領域を求めるための予備実験を行ない、双方向（K-最近傍）の優位性を確認し、４連
結、８連結に比べてK-最近傍（K=４）が安定した閾値の範囲が最も広くなることを示した。色情報と形状情報の
両方を用いて閾値を適応的に求める新しい手法により、ロバストなセグメンテーションが可能であることを明らか
にした。 
 第４章では、対象物の領域パラメータを用いてラベリング後のノイズを取り除いた。結果として、昼間、夕暮、
夜間に撮影された各種交通標識90枚の内、89枚を正しくセグメンテーションできた。また、リサイクル缶につい
ても実験を行った結果、84％のセグメンテーション成功率を得た。認識には伝統的なテンプレートマッチングを用
いたが、交通標識の認識率98%の良好な結果を得た。 
 第５章は、本研究全体の結果と今後の課題をまとめたものである。 
 
論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 本研究では、入力画像の一様な色領域のロバストなセグメンテーションを目的としている。セグメンテーション
は画像認識における前処理として非常に重要なものである。その成否は以後の認識結果に大きく影響する。従来、
閾値は一旦決められると固定的に用いられたため、照明条件などの変動に対する適応性がなかった。本研究では、
閾値を撮影条件に応じて適応的に決めることにより、ロバストなセグメンテーションを実現している。さらに、類
似度として従来の絶対値でなく相対値を用いて柔軟性を高める手法を提案し、それらの有効性を実画像を用いた計
算機実験を通して実証している。 
 まず、連結領域生成の基本となる連結性を従来の４連結、８連結による単方向から双方向に拡張したK-最近傍
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連結を提案している。従来手法と比較を行い、双方向（K-最近傍）の優位性を確認し、４連結、８連結に比べて
K-最近傍（K=４）が安定した閾値の範囲が最も広くなることを明らかにしている。次に、色情報と形状情報の両方
を用いて閾値を適応的に求める新しい手法により、ロバストなセグメンテーションが可能であることを明らかにし
ている。実験結果として、昼間、夕暮、夜間に撮影された各種交通標識については94%、リサイクル缶については
84％の高いセグメンテーション率を得ている。認識には伝統的なテンプレートマッチングを用いているが、交通標
識の認識率98%の良好な結果を得ている。 
 以上のように、本論文では、変動する照明条件下でもロバストなセグメンテーションを可能とするための多くの
優れた研究成果を得ており、情報工学、特に画像処理工学分野の発展に寄与すること大である。よって、本論文の
著者は博士（工学）の学位を受ける資格を有するものと認める。 
 
